
(a) Petta BD : C-1,0, 1) + t (2, -1 , - 1) = C- It2T , -t , l-t )

Piano per ce d alla Ulta : 2x -y - 2- = -2

Iutvsebiolee : -2+4b- + t - Itt = -2 us Gt = I us t = §
→ puerto (- } , - to i 8) = H

Distanta = 11 c- HII = ( ¥ + É + ¥ )
"
!¥=¥

(b) B-A = (-2, -2, -2) C-A = (-1 , -2, - 1)

coscñ > = ;:¥i¥=¥÷r=¥
siu (A) = F§ =⑤-

(c) Equations paraeuetuiea
Att (B-A) +s G-D) = ( 1,2 ,3) + t C-2,-2 ,-2) + s C- 1,1 , 2)

↑

posse Usare (C) 1) 1)

÷ ¥ ¥ ) vs Cb -32 )( 1 I 1

X-3yt2Z=I✓-

verified : → passa por AEB

→ wee outehseca (0,0 , 2) + t C-1,1 , 2) = C-t, t , 2+21-7

- t -3T + 4+4 t =L



(a) Soieviaeuo W Cole Span .

Si oeole a occleio che

w = Space ((1,0, 1,0 ) , (O, 1,0 , 1 ) )
↑ ice alternativa basta
risolved it Sistema

✗ =Z{yawA guest puerto

vtw-spall.CC/)O,1,O),CQl,G1),(1,2i3,4))Vnw--SpaeeCCbOs1,o#

aameenaesim.ae/.WT :) ;;÷!:*0 I 0 1 guest basta controllate

Det = 2=10

A quest puerto siaeuosiaeri die dim (Vtw ) =3 , quiuolediuelvnw) =L ,
Ma god sappiaeuo che Cho , 1,0 ) viappartieue , dengue et

una base
.

(b) Si oeole a occhio che una base di wt et

(1)0, -1,0 ) e (0, I
,
0
,
-1)

Lee Alternativa si put risoloere it Sistema olteeueto lteepoueeeolo
die ca , b, c)d) Sia ortogoualeaol una base di W, aid

eseeeepio (1)0, 1,0 ) e (Q 1,0, 1) .



Poliuoueio carateristic

pi) = (2-7) [ (1-7) (3-1)-4a] = (2-7) (X2-4×+3 -4A)

he raolici socio 4--2 e le raolia di -12-4>+3-49--0
.

It

déscriueiuaeele di questa equateone e- 4-31-49 = 49+1

(a) Occonedistiuguere 3 Casi
→ se Gati eo

,
abet a & - ¥ , allora 2 aeetoualoie hole Soko reali,

quiiudi won e' diagoualizzabile .

→ se 4at120
,
ate a > - ¥ , allora gli aeetoualori saw reali

edistiuti (quelle che psooeugouo dal pot . di 2° grado won possouo
essene ugeeali a 2 perches sooo distiuti e hanno sauna 4) ,
quixote la ueatiice e' diagoualizzabile

→ se 49+1--0
,
ate a = - ¥ ,

allora d
'

uuico autovalue e- D= 2
,

con wolf . dkg. =3 e Walt
. geom .

=

dive Ker ( ¥ !
-

¥ ) = 2 Garriga multiple della prima )0 0 0

quiuoli won e- diagonal izzabile
Conclusive : diagoualozzabilese.es#sea--I

(b) Dall' aualisi precedent

1 : : :0 2TFat 0 0 2 - FatLT:÷l:÷:÷-
D= - ¥



(a) Siueueetiea e livearita uelle 2 variabilisouopraticaeereuleouui .
É definite position packet
&
pan , pan > = 2port PCDZ + 3 p C-1)

2

≥O

e si poi annullare solo se p co) =pCD =p C-1) =0, we we pdiuouub
di grado 2 si annulla ice 3 puuti solo se é it pdiuoueio niello .

(b) e 1
,
I > = 6 < ×

,×>
= 4 2×3×2 > = 4

& 1
,
×> = 0 + I -3 = - 2 & 1

, x2 > = 0 1- I 1- 3 = 4

& ×
,
✗
2
> = 0 + I - 3 = - 2

6 -2 4

Matric = ( -2 4 -2

4 -2
4)

(c) Ortogoualizziaeuo {0,
,02,03} = { 1

,
×
,
x2 } con as

Wes = Us =③
% = 02 -%¥÷ we = × -÷ . is = ×+g

← oerificare
die e- daws

Ws = 03 -%;%%- we - Y&?÷> as

= x2 - ¥ . I -_ (✗ + § ) = ✗2- 3- + ¥ +¥ =x2+±-}_
T

verificare che
e 03

,
Wa > = 0 + I . § + 3-I[ 3) = § -2 = - § e- d a Ws eats

& V2
,
Wa > = 2 . § . 1-3 t § . § + 3 [3)

2
= 3- = ¥


